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(§4) Dlsposltlf pour le posltlonnement automatlque des grumes sur le chariot porte-grumes d'une Installation de 
sciage. 

(57) L'invention est relative a un dispositrf de positionne- 
ment d'une grume sur un chariot porte-grume (1) en vue 
d'optimiser son sciage, du type dans lequel le contour hori- 
zontal de la grume, prealablement orientde angulairement, 
est determine par une pluralite de capteurs (1 1) cooperant 
avec le defacement des bornes porte-griffes (5, 6, 7, 8). 

Ce dispositrf se caracterise par le fait qu'au moins cer- 
tains supports de borne porte-griffes comportent un cap- 
teur (11) de preference de type photo-electriques, qui agit 
dans un plan vertical a partir aun point situe au dessous de 
la grume. 
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La presente invention a pour objet un dispositif de positionnement 
des grumes sur le chariot porte-grume d'une installation de sciage. 

On sait que pour proceder au sciage des grumes on les dispose sur 
un chariot mobile dans la direction de la lame de scie, chariot sur lequel 

^ la grume est maintenue par une serie de griff es qui peuvent etre deplacees 

perpendiculairement a la direction du sciage afin de deplacer la grume d f une 
quantite determinee entre deux sciages. 

Les griff es sont supportees par des dispositif s qui sont 
generalement designes sous le terme de "bornes". 

10 Apres avoir fait tourner la grume autour de son axe pour lui 

donner la direction angulaire qui permet d f obtenir un sciage optimal, le 
scieur modifie la position relative des bornes transversalement au plan de 
sciage de maniere a orienter la grume en f one t ion de" la maniere dont on 
desire realiser son sciage. 

^ Compte tenu du fait que les grumes ont souvent des formes 

irregulieres , 1 T optimisation du sciage c T est-a-dire le volume de bois utile 
que l'on peut obtenir avec une grume depend dans une large mesure du savoir 
faire et de l'habilite du scieur. 

Pour aider ce dernier dans cette tache, on a deja propose de faire 

20 deplacer le chariot porte-grume devant une succession de capteurs constitues 

par exemple par des cellules photo-electriques qui permet tent de determiner 
les contours horizontaux de la grume et par le biais d T un ordinateur de 
positionner la grume en deplacant les bornes de maniere a obtenir un sciage 
optimal, 

9 c 

Les dispositifs connus de ce type presentent le double 
inconvenient d'etre fixes et de comporter un nombre important de capteurs 
dont le fonctionnement est aleatoire compte tenu de 1 T environnement 
poussiereux qui regne dans une scierie. 

La presente invention est relative a un dispositif de 
30 positionnement d*une grume sur un chariot porte-grume, qui elimine les 

inconvenient s precites et qui est d'une structure simple et economique. 

La presente invention a pour objet un dispositif de positionnement 
d'une grume sur une chariot porte-grume en vue d'optimiser son sciage, du 

type dans lequel le contour horizontal de la grume, p6alablement orientee 

35 ✓ * 

angulairement, est determine par une pluralite de capteurs cooper ant avec 

les deplacements des bornes porte-grif f es, dispositif caracterise par le 

fait que le fait qu T au moins certains supports de borne porte-grif fes 

comportent un capteur de preference de type photo-electrique qui agit dans 

un plan vertical a partir d'un point situe en dessous de la grume. 
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Conformement a un mode de realisation prefere de l f invention, les 
capteurs utilises sont des capteurs a cellules photo-electriques sans 
element recepteur distinct, c'est-a-dire des capteurs qui emettent un 
pinceau lumineux dans le plan vertical et qui recueillent la lumiere 

^ reflechie par un obstacle a l'aide d'un dispositif sensible situe au point 

d' emission de la lumiere* 

Selon un mode de realisation prefere de 1 ' invention ,* les capteurs 
sont disposes au dessous d'une parol solidaire des supports de bornes qui 
les protege contre les retombees de sciure ou de poussiere. 

10 Dans ce mode de realisation, les pinceaux lumineux emis par les 

capteurs sont disposes dans un plan vertical parallele au plan de sciage, 
mais sont, dans ce plan, inclines par rapport a la verticale de maniere a 
pouvoir echapper de la paroi qui est placee au dessus d'eux pour les 
proteger de la poussiere ou de la sciure. 

^ Grace a 1 T invention, le positionnement de la grume peut etre 

obtenu a tout moment, y compris pendant le deplacement du chariot 
porte-grume de part et d 1 autre de la scie, et independamment de capteurs 
disposes a poste fixe par rapport au sol. 

Dans le but de mieux faire comprendre 1 T invention on va en decrire 

20 maintenant a titre d' illustration et sans aucun caractere limitatif, un mode 

de realisation pris comme exemple et represente sur le dessin annexe, 
Sur ce dessin : 

- la figure 1 est une schematique de dessus d T un chariot 
porte-grume selon V invention, 

2 ^ - la figure 2 est une vue en coupe selon II-II de la figure 1 , 

- la figure 3 est une vue en elevation selon la fleche 3 de la 
figure 1, et 

- les figures 4 et 5 sont des vues de dessus lors de differentes 
phases de fonctionnement du dispositif selon 1' invention. 

3Q On a schematiquement represente sur le dessin, le chariot 

porte-griff es 1 qui, a la maniere connue, se deplace sur des rails 2 par 
l T intermediaire de galets 3 selon la direction du sciage qui est 
materialisee par le traits mixtes 4. 

Dans le cas present, le chariot porte-griff es supporte quatre 

35 bornes 5, 6, 7 et 8 qui peuvent etre deplacees par rapport au chariot 

perpendiculairement a la direction de sciage 4 grace a l r action de verins 9 
pilotes par un ordinateur. 

Chacune des bornes 5 a 8 comporte une griff e superieure 10 et, a 
la maniere connue, une griff e inferieure non representee. 
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Couformement a l 1 invention, chaque support de bornes comporte une 
cellule photo-electrique 11 schema tiquement representee sur la figure 1, 

Selon un mode de realisation prefere de l 1 invention, ces cellules 
ne comportent pas de recepteur de lumiere distinct du fait qu'elles emettent 
un pinceau lumineux et qu f elles recueillent la lumiere v reflechie par un 
obstacle qui se trouve sur le trajet du pinceau* 

Comme on le voit sur la figure 2, chaque pinceau 12 se situe dans 
un plan vertical par allele au plan de sillage et comme on le voit sur la 
figure 3 tout en etant dans ce plan vertical; chaque pinceau 12 est incline 
par rapport a la verticale. 

Grace a cette orientation du pinceau, il est possible de placer la 
cellule 11 en dessous du support de borne, comme on peut le voir sur la 
figure 3. 

Dans cette position, la cellule 11 se trouve a la fois protegee 
des chocs et dans une large mesure a l'abri de la poussiere ou des autres 
dechets de sciage. 

Pour des raisons de clarte, les figures 1,4,5 et 6 ont represente 
les cellules 11 sur le cote des supports de bornes, alors qu'en realite ils 
sont situes comme represente sur la figure 3 # 

Le fonctionnement du dispositif selon l f invention est le suivant. 

La figure 1 represente les griff es 10 dans la position qu'elles 
occupent apres le sciage d'une grume et evacuation de la dosse qui est 
restee maintenue par les griffes. 

Lors du mouvement de retour du chariot porte-griff es 1, 
l f ordinateur qui commande le positionnement des bornes par 1 ' intermediaire 
de verins 13, ramene les bornes et les griff es correspondantes en alignement 
selon une ligne parallele a la direction de sciage 4, comme on peut le voir 
sur la figure 4. 

Le scieur place alors une autre grume 15 sur le chariot 
porte-grume, orient e angulairement la grume et la saisit en actionnant les 
grif f es . 

Le chariot porte-grume peut alors commencer sa course en direction 
de la scie. 

Durant cette derniere, les verins 13 actionnent sous le controle 
de l f ordinateur, les homes 5,6,7 et 8 pour repousser la grume en direction 
du plan de sciage 4, tandis que 1' ordinateur enregistre la position des 
differentes bornes au moment ou la grume interrompt les differents pinceaux 
lumineux 12. 
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L T ordinateur determine aussi le contour horizontal de la grume et 
il en deduit la position qu f elle doit occuper lors du premier trait de scie, 
en fonction du bois de travail qui doit etre obtenu avec la grume. 

Avant que I'extremite de la grume n*ait atteint la scie 
^ l f ordinateur deplace la grume en agissant sur la position des differentes 

bornes pour la mettre dans sa position optimal e de sciage, comme on a 
represente sur la figure 5 sur laquelle on voit le plan de sciage 4 qui est 
maintenant situe a l'interieur de la grume 15 et qui va lors du sciage 
former la dosse 16. 

10 Dans certains cas, il peut etre avantageux de deplacer toutes les 

griffes d'une mime distance immediatement apres le griffage pour faciliter 
le pivotement de la grume lors de son positionnement . 

Dans une variante, il est egalement possible apres que la grume 
orientee angulairement ait ete amenee au contact de deux bornes s de deplacer 
les autres bornes sous le control e de 1' ordinateur pour determiner ainsi le 
contour de la grume qui est situe du cote des griffes pour optimiser encore 
le positionnement du sciage. 

On voit que, grace a 1* invention, le positionnement de la grume 
s'effectue de maniere automatique sans aucune perte de temps puisqu'il 

20 s'effectue a partir de cellules 11 qui sont toutes situees sur le chariot 

porte-grume, ce qui permet de positionner la grume alors qu'elle se deplace 
entre son point de chargement et la lame de la scie. 
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REVENDI CATIONS 

1. Dispositif de positionnemeiit d'une grume (15) sur un chariot 
porte-grume (1) en vue d'optimiser son sciage, du type dans lequel le 
contour horizontal de la grume, prealablement orientee angulairement , est 
determine par une pluralite de capteurs (11) cooperant avec le deplacement 

5 des bornes porte-griffes (5,6,7,8), dispositif caracterise par" le fait qu'au 

moins certains supports de borne porte-griffes comportent un capteur (11) de 
preference de type photo-electriques , qui agit dans un plan vertical a 
partir d'un point situe au dessous de la grume (15), 

2. Dispositif selon la revendication 1, caracterise par le fait 
10 que les capteurs sont des cellules photo-electriques (11) sans element 

recepteur distinct, lesdites cellules photo-electriques emettant un pinceau 
lumineux dans le plan vertical et recueillant la lumiere reflechie par un 
obstacle a l'aide d T un dispositif sensible situe au point d T emission de la 
lumiere « 

15 2* Dispositif selon l'une quelconque des revendications 

precedentes, caracterise par le fait que les capteurs (11) sont disposes au 
dessous d f une paroi solidaire des supports de borne pour etre proteges 
contre les retombees de sciure et de poussiere. 

4. Dispositif selon la revendication 3, caracterise par le fait 

20 que les pinceaux lumineux (12) emis par les capteurs (11) sont disposes dans 
un plan vertical parallele au plan de sciage (4) en atant inclines par 
rapport a la verticale de maniere a. pouvoir echapper de la paroi qui est 
placee au dessus d T eux pour les proteger de la poussiere et de la sciure* 
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ABSTRACT : 

CHG DATE=199 90617 STATUS=0>The log- grips (5, 6, 7, 8, 
. . . ) are mounted on 

cross-beams on a log carriage rolling parallel to the plane 
(4) of the saw, and 



hold the log (15) on spikes (10) • Log-grips are 
individually moved along their 

cross-beams by computer- controlled hydraulic actuators 
(13) . On each 

cross-beam, a photo-electric sensor (11) , shielded from 
sawdust and wood trash 

by the beam top flange, is directed, at an angle to the 
vertical, in a common 

plane parallel to the adjacent saw-plane (4) . As the log 
approaches the saw, 

the sensors signal the position of the log profile to the 
computer , which 

re-aligns the log by differential actuator operation, 
before the first cut, so 

as to produce the maximum volume of useful timber and 
minimise waste. 

ADVANTAGE - Timber output maximised without skilled 
supervision. 



